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System for supporting vehicle driver to maintain safe distance has 
mode in which distance to preceding vehicle is regulated to minimum 
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Abstract of DE 10029842 (A1) 
The system has a distance and speed regulator (6) 
receiving state information including the vehicle's 
speed and distance to the preceding vehicle and 
automatically influencing them on the basis of the 
state information. The system has an operating 
mode in which the distance to the preceding vehicle 
is regulated to a specified minimum safe distance 
and otherwise no influence is exerted on the speed 
or distance. 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

© System zur Unterstiitzung eines Kraftfahrzeugfiihrers bei der Einhaltung eines Sicherheitsabstands 

© Die Erfindung betrifft ein System zur Unterstiitzung des 
Fuhrers eines Kraftfahrzeuges bei der Einhaltung eines Si- 
cherheitsabstandes zu einem vorausfahrenden Fahrzeug, 
mit einem Abstands- und Geschwindigkeitsregler, der Zu- 
standsinformationen empfangt, die die Geschwindigkeit 
des Kraftfahrzeuges und den Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug umfassen, und der dafiir eingerichtet ist, 
die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeuges und den Ab- 
stand zum vorausfahrenden Fahrzeug auf Basis der Zu- 
standsinformationen selbsttatig zu beeinflussen. GemaB 
der Erfindung weist das System eine Betriebsart auf, in 
der es den Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug 
selbsttatig auf einen Mindest-Sicherheitsabstand be- 
grenzt und ansonsten keinen Einfluss auf die Geschwin- 
digkeit des Kraftfahrzeuges oder den Abstand zum vor- 
_ ausfahrenden Fahrzeug nimmt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein System zur Unterstut- 
zung des Fiihrers eines Kraftfahrzeuges bei der Einhaltung 
eines Sicherheitsabstandes zu einem vorausfahrenden Fahr- 
zeug, mit einem Abstands- und Geschwindigkeitsregler, der 
Zustandsinformationen empfangt, die die Geschwindigkeit 
des Kraftfahrzeuges und den Abstand zum vorausfahrenden 
Fahrzeug umfassen, und der dafiir eingerichtet ist, die Ge- 
schwindigkeit des Kraftfahrzeuges und den Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug auf Basis der Zustandsinforma- 
tionen selbsttatig zu beeinflussen. 

[0002] Als ein solcb.es System kennt man zum Beispiel 
die automatische Abstandsregelung, Dislxonic genannt, die 
den Abstand zu einem vorausfahrenden Fahrzeug auf einen 
zu der aktuelien Geschwindigkeit passenden Wert regelt. 
Damit die automatische Abstandsregelung nicht bei jeder 
kleinen Abstandsanderung sofort eingreift, was den Fahr- 
komfort und den Brennstoffverbrauch ungiinstig beeinflus- 
sen wiirde, wahlt man die voreingestellten Sollwerte fiir den 
einzuhaltenden Abstand in Abhangigkeit von der Geschwin- 
digkeit etwas groBer als den Mindest-Sicherheitsabstand in 
Abhangigkeit von der Geschwindigkeit. 
[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Sy- 
stem zur Unterstiitzung eines Kraftfahrzeugfuhrers bei der 
Einhaltung eines Sicherheitsabstandes zu schaffen, das 
mehr Sicherheit und Komfort bietet. 
[0004] Diese Aufgabe wird bei einem gattungsgemaBen 
System erfindungsgemiiB dadurch gelost, dass es eine Be- 
triebsart aufweist, in der es den Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug selbsttatig auf einen Mindest-Sicherheitsab- 
stand begrenzt und ansonsten keinen Einfluss auf die Ge- 
schwindigkeit des Kraftfahrzeuges oder den Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug nimmt. 

[0005] Auf diese Weise bleibt die Abstandshaltung nor- 
malerweise Sache des Fahrers, und nur bei Unterschreiten 
des Sicherheitsabstandes greift das System ein, indem es 
zum Beispiel die Bremse aktiviert oder den Gaspedalhub 
begrenzt. Dadurch hat der Fahrer die Freiheit, das Kraftfahr- 
zeug den Umstanden entsprechend zu ftihren, ahne dass eine 
Unaufmerksamkeit zu einem Unterschreiten des Sicher- 
heitsabstandes fiihren kann. 

[0006] In einer bevorzugten Ausfuhrungsform kann das 
System entweder in der konvenlionellen Betriebsart Ab- 
standsregelung oder in der Betriebsart Abstandsbegrenzung 
arbeiten, wobei der Kraftfahrzeugfuhrer zwischen den bei- 
den Betriebsarten wiihlen kann. Auf diese Weise kann der 
Fahrer sein Komfort- und Sicherheitsbedurfnis an die jewei- 
lige Verkehrslage anpassen. 

[0007] In einer anderen Ausfuhrungsform arbeitet das Sy- 
stem standig in der Betriebsart Abstandsbegrenzung und 
kann auch nicht deaktivierl werden. Lelzteres ist besonders 
vorteilhaft bei Lastkraftwagen und noch mehr bei Gefahr- 
gut-Transporten, um dem Fahrer gar nicht die Moglichkeit 
zu geben, das Sicherheitssystem zu deaktivieren bzw. Warn- 
hinweise zu ignorieren. 

[0008] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung er- 
geben sich aus der folgenden Beschreibung eines Ausfiih- 
rungsbeispiels anhand der Zeichnung, auf die Bezug ge- 
nommen wird. Darin zeigen: 

[0009] Fig. 1 eine Prinzipskizze eines konventionellen 
Systems zur Abstandsregelung, und 
[0010] Fig. 2 eine Prinzipskizze eines Systems zur Ab- 
standsbegrenzung. 

[0011] Die in Fig. 1 gezeigte konventionelle Abstandsre- 
gelung in einem Kraftfahrzeug arbeitet wie folgt. Ein Ge- 
schwindigkeitssensor 2 liefert die Istgeschwindigkeit des 
Fahrzeuges, und ein oder mehrere Umgebungssensoren 4 



liefern Umgebungsinformationen, zu denen insbesondere 
der Abstand zu einem vorausfahrenden Fahrzeug gehort, die 
aber auch weitere Informationen wie z. B. Umgebungstem- 
peratur, Fahrbahnbeschaffenheit etc. umfassen konnen. 

5 [0012] Ein Abstands- und Geschwindigkeitsregler 6 be- 
rechnet anhand der Istgeschwindigkeit und der Umgebungs- 
informationen einen Sollabstand zum vorausfahrenden 
Fahrzeug und steuert Fahrzeugantriebs- und Verzogerungs- 
einrichtungen 8, die Motor, Getriebe und Bremse umfassen, 

10 derart, dass der berechnete Sollabstand eingehalten wird. 
Wenn der Istabstand unter den Sollabstand fallt, wird die 
Geschwindigkeit vermindert, und umgekehrt. 
[0013] Zwischen den Abstands- und Geschwindigkeits- 
regler 6 und die Fahrzeugantriebs- und Verzogerungsein- 

15 richtungen 8 ist eine Auswahllogik 10 geschaltet, die in ei- 
nem Fall, dass Beschleunigungsbefehle von einem Gaspe- 
dal-Hubsensor 12 anzeigen, dass der Fahrer den aktuelien 
Abstand unterschreiten will, den Beschleunigungsbefehlen 
Vorrang gibt. Das heiBt, die Auswahllogik 10 wahlt entwe- 

20 der den momentanen Befehl vom Abstands- und Geschwin- 
digkeitsregler 6 oder den momentanen Befehl vom Gaspe- 
dal-Hubsensor 12 aus, und zwar jeweils denjenigen Befehl, 
der den groBeren Wert ("Max") fur die Sollgeschwindigkeit 
liefert. In dem hier beschriebenen Beispiel, in dem die Fahr- 

25 zeugantriebs- und Verzogerungseinrichtungen 8 vollelektro- 
nisch angesteuert werden, ist die Auswahllogik 10 eine elek- 
tronische Schaltung. Sie kann aber auch mechanisch reali- 
siert werden, etwa durch einen Doppelbowdenzug an der 
Drosselklappe des Vergasers. 

30 [0014] Die in Fig. 2 gezeigte automatische Abstandsbe- 
grenzung unterscheidet sich von der Abstandsregelung in 
Fig. 1 dadurch, dass anstelle der Auswahllogik 10 eine Aus- 
wahllogik 14 vorgesehen ist, die unter den Befehlen vom 
Abstands- und Geschwindigkeitsregler 6 und vom Gaspe- 

35 dal-Hubsensor 12 jeweils denjenigen aus wahlt, der den klei- 
neren Wert ("Min") fur die Sollgeschwindigkeit liefert. Die 
Auswahllogik 14 begrenzt den Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug auf einen Mindest-Sicherheitsabstand, nimmt 
aber im Ubrigen keinen Einfluss auf die Geschwindigkeit 

to des Kraftfahrzeuges bzw. den Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug, sondern iiberlasst dies dem Fahrer. 
[0015] Im Ausfuhrungsbeispiel ist weiterhin vorgesehen, 
dass der Fahrer die Auswahllogik 10 nach Bedarf zwischen 
der Betriebsart Abstandsregelung (Fig. 1) und der Betriebs- 

45 art Abstandsbegrenzung (Fig. 2) umschalten kann. Alterna- 
tiv kann die Betriebsart Abstandsbegrenzung fest eingestellt 
sein, so dass sie der Fahrer nicht deaktivieren kann. 
[0016] Ein konventionelles System zur Abstandsregelung 
entsprechend Fig. 1, das auf Hard- und Software basiert, 

50 kann einfach durch Austausch oder Aktualisierung der Soft- 
ware in ein System zur Abstandsbegrenzung bzw. - mit ei- 
nem entsprechenden Schalter am Armaturenbrett - in ein 
System umgewandelt werden, das zwischen Abstandsrege- 
lung und Abstandsbegrenzung umschaltbar ist. 

55 

Patentanspriiche 

1. System zur Unterstiitzung des Fuhrers eines Kraft- 
fahrzeuges bei der Einhaltung eines Sicherheitsabstan- 

60 des zu einem vorausfahrenden Fahrzeug, mit einem 
Abstands- und Geschwindigkeitsregler, der Zustands- 
informationen empfangt, die die Geschwindigkeit des 
Kraftfahrzeuges und den Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug umfassen, und der dafur eingerichtet ist, 

65 die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeuges und den Ab- 
stand zum vorausfahrenden Fahrzeug auf Basis der Zu- 
standsinformationen selbsttatig zu beeinflussen, da- 
durch gekennzeicb.net, dass das System eine Betriebs- 
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art aufweist, in der es den Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug selbsttatig auf einen Mindest-Sicher- 
heitsabstand begrenzt und ansonsten keinen Einfluss 
auf die Geschwindigkeit des Kraftfahrzeuges oder den 
Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug nimmt. 5 

2. System nach Anspruch 1, das es eine Betriebsart 
Abslandsregelung, in der der Abstand zum vorausfah- 
renden Fahrzeug geregelt wird, und eine Betriebsart 
Abstandsbegrenzung aufweist, in der der Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug begrenzt wird, wobei der to 
Kraftfahrzeugfuhrer zwischen den beiden Betriebsar- 
ten umschalten kann. 

3. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Betriebsart Abstandsbegrenzung fest einge- 
stellt ist und nicht vom Kraftfahrzeugfuhrer deaktivier- 15 
bar ist. 
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Fig. 1 (Stand derTechnik) 




Fig. 2 
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